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26                             Секція 1. КОМП’ЮТЕРНО-ІНТЕГРОВАНІ ТЕХНОЛОГІЇ ТА СИСТЕМИ 
                                                   НАВІГАЦІЇ І КЕРУВАННЯ 
одно-, двух-, трех- и четырехшаговых разгонных и безразгонных алгоритмов и 
проводится сравнение их с аналогичными характеристиками точности 
алгоритмов, использующих измерение приращений квазикоординат.  
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Для забезпечення супроводу супутників дистанційного зондування Землі під 
час їх перебування в зоні видимості, що може тривати декілька десятків 
хвилин, механізм неведення антенної системи повинен забезпечувати високу 
швидкість та точність наведення. Важливу роль в цьому процесі відведено 
побудові та налаштуванні регулятора керування наведенням антенної системи. 
Процес налаштування параметрів класичного ПІД-регулятора потребує 
побудови детальної моделі системи керування антени, однак отримання такої 
моделі не завжди доступне. Інноваційним підходом є створення адаптивних 
регуляторів, на основі нейромережевих технологій. 
При безпосередньому використанні лише значення помилки регулювання 
НМ не здатна забезпечити адекватну імітацію властивостей динамічної 
системи, тому для обмеження статичного відображення запропоновано 
подавати на вхід НМ задану позицію r, та встановлене кутове положення 
антени y. Для вирішення задачі запропоновано НМ Елмана, яка має глобальні 
та локальні зворотні зв’язки та до складу входить L шарів та Nl нейронів, тобто 






Для синтезу оптимального регулятора необхідно отримати цільовий вектор 
сигналу керування з виходу НМ )(* tu  за еталонним значенням виходу 
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керованого об’єкту )()(* trty  . Такий вектор можна отримати внаслідок 
створення інверсної моделі функціонування об’єкта керування. 
 
а)        б) 
Рис. 1. Схема навчання інверсного нейроемулятора (а), контур керування (б) 
Запропонована методика синтезу нейромережевого контролера керування 
антенною системою на основі НМ Елмана забезпечує меншу 
середньоквадратичну помилку керування наведенням антени в умовах дії 
різних збурюючих факторів. 
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На сучасному етапі розвитку технологій виробництво потребує 
автоматизації процесів, які можна здійснювати із застосуванням автономних 
мобільних роботів (АМР). Основне їх завдання: замінити людину при 
виконанні робіт в небезпечному середовищі для її життя, а також полегшити 
виконання низки завдань. АМР – це складний мехатронний об’єкт, який 
складається із: виконавчого вузла (електромеханічний привід, редуктор, 
колеса), сенсорної системи (лазерні радари, ультразвукові та оптичні сенсори), 
телекомунікаційної системи та інтегрованої системи навігації та керування 
рухом. 
При вирішенні задачі навігації АМР необхідно використовувати: локальний 
моніторинг середовища з допомогою давачів, моделювання перешкод, 
планування безпечних маршрутів та адаптивне керування рухом робота. 
Для успішної навігації АМР в просторі, система керування повинна вміти: 
будувати маршрут, керувати рухом (задавати кут повороту коліс та швидкість 
приводу), опрацьовувати інформацію від різного типу давачів про положення 
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